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บทคัดย่อ 
 ปริญญานิพนธ์นี้เป็นการสร้าง CarTracker ซึ่งจ าเป็นต้องศึกษาต้ังแต่ส่วนประกอบของ arduino 

อุปกรณ์ และการน ามาใช้งาน การใช้งานการเขียนโปรแกรม  รวมทั้งการน าความรู้ท่ีได้จากการเรียนท่ีผ่าน

มามาประยุกต์ใช้ให้เกิดเป็นโครงงานดังกล่าว สามารถควบคุมผ่านโทรศัพท์มือถือโดยใช้แอพพลิเคช่ัน

ควบคุม โดยเช่ือมต่อกับ Bluetooth ก าหนด CarTracker น าทิศทางโดยใช้ GPS เข้ามาประกอบช่วยกับ

การท างานของ CarTracker ใหส้ามารถติดตามคนใช้งานและแอพพลิเคชันควบคุม วัตถุประสงค์เพื่อใช้

หลักการท างานแบบไร้คนบังคับ เป็นแบบไร้สายผ่านแอพในการควบคุม เพื่อเป็นส่ือกลางในการเรียนการ

สอนในวิชาท่ีต้องใช้ arduino เป็นหลัก เพื่อเป็นแนวทางในการสร้างส่ิงประดิษฐ์พื้นฐานในการใช้อุปกรณ์

และโปรแกรมในการสร้าง CarTracker 
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ABSTRACT 

 This project is the creation of CarTracker, which is necessary to study from 

arduino components, equipment and usage. programming usage including applying 

the knowledge gained from past studies to create such projects Can be controlled 

via mobile phone using the control application. By connecting to Bluetooth, set the 

CarTracker directions using GPS to help with the work of CarTracker to be able to 

track users and control applications. The objective is to use the unmanned working 

principle. It is wireless via app to control. To be a medium for teaching in subjects 

that use arduino as a guideline for creating basic inventions in using equipment and 

programs to create CarTracke. 
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กิตติกรรมประกาศ 
 

 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ส าเร็จลุล่วงได้ด้วยดี เพราะได้รับค าปรึกษาและความอนุเคราะห์จาก

อาจารย์ท่ีปรึกษา ผศ.ดร.นภศูล วงษ์วานิช อีกท้ังยังเอื้อเฟื้ออุปกรณ์และเครื่องมือต่าง ๆ ในการท า

ปริญญานิพนธ์นี้ ผู้จัดท าขอขอบพระคุณเป็นอย่างสูง 

ขอขอบพระคุณ อาจารย์สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุมทุกท่าน ท่ีให้ค าแนะน าและ

ถ่ายทอดประสบการณ์ท่ีดีให้แก่ข้าพเจ้า อันเป็นประโยชน์ต่อการท าปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ 

และท่ีลืมเสียไม่ได้คือ ขอกราบขอบพระคุณ คุณพ่อ คุณแม่ ซึ่งเป็นท่ีรักและเคารพยิ่ง ท่ี

สนับสนุนและเป็นแรงบรรดาลใจในการท าปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ คุณค่าและประโยชน์อันพึงมีจาก

ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ผู้วิจัยขอมอบแด่ผู้มีพระคุณทุกท่าน 

 

คณะผู้จัดท า 
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บทท่ี 1 

บทนำ 
 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา 
 ในปัจจุบันภาวะเศรษฐกิจโลก มีการพัฒนาเทคโนโลยีทางด้านอุตสาหกรรมมากมาย ทำให้

เศรษฐกิจต้องพึ ่งพาเทคโนโลยีที ่ทันสมัยและเหมาะสมกับงานอุตสาหกรรมที่นำไปใช้หรือความ

ต้องการการใช้งาน 

 CarTracker โดยใช้ arduino มีความสำคัญอย่างยิ่ง เป็นพื้นฐานส่วนหนึ่งในการเรียนการ

สอนการทำ CarTracker โดยใช้ arduino แต่สิ่งที่หน้าสนใจของโครงการนี้คือ การเข้ามาช่วยนักเรียน

นักศึกษาเนื่องจากการเรียนการสอนในปัจจุบันมีการเรียนที่ใช้ความรู้ทางด้าน arduino เป็นหลัก 

ดังนั้นโครงการจึงสร้าง CarTracker โดยใช้ arduino การสร้างในทุกๆอย่าง มีการทำงานเป็นขั้นตอน

และเป็นลำดับ ซึ่งถ้าหากข้ามขั้นตอนใดไปอาจทำให้การสร้าง CarTracker นั้นมาได้ไม่ตรงเป้าหมาย 

จึงได้มีการจัดทำ CarTracker โดยใช้ arduino เพื่อใช้ในการเรียนการสอนตามรายวิชาที่ต้องใช้ 

arduino เป็นส่วนใหญ่ เพื่อให้นักเรียนนักศึกษาเห็นอุปกรณ์และการทำงานของจริงเข้ามาทดแทน

การเรียนการสอนแบบเดิมๆ  

 การทำงานของ CarTracker ใช้บอร์ด arduino ในการควบคุมวงจรและเขียนคำสั่งโปรแกรม 

ไปยังส่วนต่างๆ จะทำการใช้งานต้องการเปิดสวิซ์เปิดให้แบตเตอรี่ทำงานและจ่ายไฟเลี้ยงบอร์ด 

arduino ให้ทำงาน โดยมีเซ็นเซอร์เป็นส่วนที่รับข้อมูล ส่งข้อมูลไปยังบอร์ด arduino ทำให้ล้อรถ 

ขยับตามทิศทางที่เรากำหนดและบอกค่าพิกัดตำแหน่ง โดยใช้  GPS  ระบุขึ้นใน google map เป็น 

CarTracker ที่สามารถติดตามคนใช้งานไปท่ีต่างๆได้  

 

1.2 วัตถุประสงค์ของปริญญานิพนธ์ 
 1.2.1 เพ่ือใช้หลักการทำงานแบบไร้คนบังคับ เป็นแบบไร้สายผ่านแอพในการควบคุม 
 1.2.2 เพ่ือเป้นสื่อกลางในการเรียนการสอนในวิชาที่ต้องใช้ arduino เป็นหลัก 
1.2.3 เพื่อเป็นแนวทางในการสร้างสิ่งประดิษฐ์พื้นฐานในการใช้อุปกรณ์และโปรแกรมในการ 

CarTracker 
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1.3 ขอบเขตของปริญญานิพนธ์ 
โครงงานนี้เป็นการสร้าง CarTracker ซึ่งจำเป็นต้องศึกษาตั้งแต่ส่วนประกอบของ arduino 

อุปกรณ์ และการนำมาใช้งาน การใช้งานการเขียนโปรแกรม  รวมทั้งการนำความรู้ที่ได้จากการเรียนที่
ผ่านมามาประยุกต์ใช้ให้เกิดเป็นโครงงานดังกล่าว 
 1.3.1 สามารถควบคุมผ่านโทรศัพท์มือถือโดยใช้แอพพลิเคชั่นควบคุม 
      1.3.2 กําหนดพิกัดตําแหน่ง CarTracker 
       1.3.3 สามารถติดตามคนใช้งานด้วยเซ็นเซอร์ 
      

 1.4 ประโยชน์คาดที่จะได้รับ 
1.4.1 ได้อุปกรณ์ชิ้นงาน CarTracker 
1.4.2 ได้ใช้ในการเรียนการสอนในห้องเรียน 
1.4.3 ได้ศึกษาความรู้ความเข้าใจจากการทำโครงการ 

 

1.5 ขั้นตอนการศึกษา 
  1.5.1 ศึกษาการเขียนโปรแกรมของบอร์ด Aruduino และอุปกรณ์ท่ีจะใช้งานกัน บอดร์ด 
arduino 
       1.5.2 ศึกษาเงื่อนไขการทำงานของโค้ดโปรแกรมและการติดตั้งของอุปกรณ์ 
          1.5.3 ศึกษาข้อมูลตัว GPS ในการควบคุม 
      1.5.4 ศึกษาข้อมูลและปัญหาของอุปกรณ์ต่างๆ 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและหลักการ 
 

2.1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 

  บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 ได้รับความนิยมอีกบอร์ดหนึ่ง เนื่องจากมี

ราคา ไม่แพง ซึ่งส่วนใหญ่โปรเจคและไลบรารีต่าง ๆ ท่ีพัฒนาขึ้นมาถูกอ้างอิงกับบอร์ดนี้เป็นหลัก 

เพราะเป็น ขนาดท่ีเหมาะกับการเริ่มต้นการเรียนรู้ Arduino ซึ่งบอร์ด Arduino Uno ได้ถูกพัฒนาขึ้น

มา ต้ังแต่ R2, R3 และมีรุ่นชิปไอซีเป็นแบบ SMD ในการเรียนรู้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

เล่มนี้ใช้ เป็นบอร์ดรุ่น Arduino Uno R3 มีคุณสมบัติของบอร์ดดังนี้ 

        2.1.1.1  ใช้ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328  

        2.1.1.2    ใช้แรงดันไฟฟ้าเล้ียงไอซไีมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 มีค่า 5 โวลต์  

        2.1.1.3    แรงดันไฟฟ้าป้อนที่บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 อยู่ในช่วง 7 - 

12โวลต์ 

        2.1.1.4    มีพอร์ตดิจิตอลอินพุต/เอาต์พุต (Digital VO) จํานวน 14 พอร์ต (มี PWM output 

จํานวน 6 พอร์ต) 

        2.1.1.5    มีพอร์ตอนาล็อกอินพุต (Analog Input) จํานวน 6 พอร์ต  

        2.1.1.6    สามารถจ่ายกระแสไฟฟ้า แต่ละพอร์ตได้ 40 มิลลิแอมป์ (mA)  

        2.1.1.7    สามารถจ่ายกระแสไฟฟ้าในพอรต์ 3.3 V จ่ายได้ 50 มิลลิแอมป์ (mA)  

        2.1.1.8    มีพื้นท่ีหน่วยความจําโปรแกรม 32 กิโลไบต์ (KB)  

        2.1.1.9    มีพื้นท่ีหน่วยความจําช่ัวคราวแบบ SRAM 2 กิโลไบต์ (KB)  

        2.1.1.10   มีพื้นท่ีหน่วยความจําถาวรแบบ EEPROM 1 กิโลไบต์ (KB)  

        2.1.1.11    ใช้ความถีสัญญาณนาฬิกา 16 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) 
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รูปที่ 2.1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 

2.1.2.1    ภาคจ่ายไฟฟ้า 

             บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 สามารถใช้พลังงานไฟฟ้าจากพอร์ต 

USB ของคอมพิวเตอร์ หรือแหล่งพลังงานไฟฟ้าจากภายนอกโดยบอร์ดสามารถเลือกแหล่งจ่ายไฟฟ้า

ได้โดย อัตโนมัติ ในส่วนของแหล่งพลังงานไฟฟ้าจากภายนอก สามารถใช้ได้ท้ังแบบไฟฟ้ากระแสสลับ

และ ไฟฟ้ากระแสตรงจากอะแดปเตอร์ หรือจากแบตเตอรี่โดยมีข้ัวไฟฟ้าของอะแดปเตอร์สามารถ

เช่ือมต่อ ด้วยการเสียบปลักขนาด 2.1 มม. เข้ากับแจ็คพาวเวอร์ของบอร์ด ช่วงแรงดันของแหล่งจ่าย

ไฟฟ้าท่ี แนะนําควรมีค่าอยู่ในช่วง 7 - 12 โวลต์ แต่ถ้าใช้แรงดันไฟฟ้ามากกว่า 12 โวลต์ ส่งผลให้ไอซี

ควบคุม แรงดันไฟฟ้าร้อนมากเกินไปและเกิดความเสียหายต่อบอร์ดได้ ขาพาวเวอร์ซัพพลาย มีดังนี ้ 

- Vin เป็นขารับแรงดันไฟฟ้าเลียงบอร์ด Arduino จากแหล่งจ่ายไฟฟ้าภายนอก 

- 5 V เป็นขาจ่ายแรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์ ท่ีได้จากแรงดันจาก Vin ผ่านวงจรเร็กกูเลเตอร์ภายในบอร์ด 

หรือจากแรงดันไฟฟ้าท่ีพอร์ต USB 

- 3.3V เป็นขาจ่ายแรงดันไฟฟ้า 3.3 โวลต์ ท่ีสร้างขึ้นโดยวงจรเร็กกเลเตอร์ภายในบอร์ดจ่ายกระแส

สูงสุดคือ 50 มิลลิแอมป์ 

- GND เป็นขากราวนด์  

 2.1.2.2    หน่วยความจํา 

              ไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 มีหน่วยความจําแบบแฟลชสําหรับการจัดเก็บ

โปรแกรม ขนาด 32 กิโลไบต์      (มีหน่วยความจําใช้สําหรับการบูต ขนาด 0.5 กิโลไบต์) มี

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://sites.google.com/site/mikhorkhxnthorllexr1/bxrd-mikhor-khxnthorllexr-arduino-uno-r3/%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B8%9B%E0%B8%97%E0%B8%B5%E0%B9%88 1.7.jpg?attredirects=0
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หน่วยความจําช่ัวคราวแบบสแตติกแรม (SRAM) ขนาด 2 กิโลไบต์ และมีหน่วยความจําถาวรแบบอี

อีพร็อม (EEPROM)ขนาด 1 กิโลไบต์ 

2.1.2.3    พอร์ตอินพุต - เอาต์พุต 

              บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 มีพอร์ตดิจิตอลท้ังหมด 14 ขา สามารถ

เป็นได้ท้ังพอร์ตอินพุตหรือเอาต์พุต โดยใช้ฟังก์ชัน pinMode (), digitalWrite ) และ digitalRead 

() แต่ละขาทํางานท่ีแรงดัน 5 โวลต์ สามารถจ่ายหรือรับกระแสไฟฟ้าได้สูงสุด 40 มิลลิแอมป์ และมียัง

มีหน้าท่ีพิเศษ ดังนี้ ตัวต้านทานต่อแบบพูลอัปอยู่ภายในมีค่าความต้านทาน 20 - 50 กิโล

โอห์ม นอกจากนี้แล้ว บางพอร์ต 

                - พอร์ต O เป็นขา RX ใช้เป็นพอร์ตรับสัญญาณส่ือสารแบบอนุกรม  

                - พอร์ต 1 เป็นขา TX ใช้เป็นพอร์ตส่งสัญญาณส่ือสารแบบอนุกรม 

                - พอร์ต 2 และ 3 เป็นพอร์ตรับสัญญาณอินเตอร์รัพท์ภายนอก (Interrupts) พอร์ต

เหล่านี้สามารถกําหนดค่าให้รับสัญญาณขัดจังหวะได้ท้ังแบบลอจิกสูง ลอจิกต่ํา หรือแบบอื่น ๆ 

                - พอร์ต 3, 5, 6, 9, 10 และ 11 เป็นพอร์ตส่งสัญญาณเอาต์พุตแบบ PWM ขนาด 8 

บิต  

                - พอร์ต 10, 11, 12 และ 13 เป็นพอร์ตส่ือสารแบบ SPI 

                - พอร์ต 13 เป็นพอร์ตควบคุมแอลอีดีท่ีติดต้ังบนบอร์ด เมื่อขา 13 จ่ายเอาต์พุตลอจิก 

“1” ทําให้แอลอีดีติดสว่าง และเมื่อจ่ายลอจิก “0” ทําให้แอลอีดีดับ 

2.1.2.4    อนาล็อกอินพุต 

             บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 มีพอร์ตอนาล็อกอินพุต 6 ขา คือ ขา AO - 

ขา A5 ซึ่งแต่ช่องมีความละเอียดขนาด 10 บิต แบ่งระดับความแตกต่างได้ 1,024 ค่า โดยเริ่มต้น จาก

ระดับแรงดัน 0 โวลต์ จนถึงระดับ 5 โวลต์ และสามารถเปล่ียนระดับแรงดันอ้างอิงได้โดยใช้ แรงดัน

อ้างอิงจากภายนอกป้อนท่ีขา AREF ร่วมกับฟังก์ชัน analogReference() นอกจากนี้ยังมี บางขาท่ีมี

หน้าท่ีพิเศษ ดังนี้ 

                - พอร์ต A4 (SDA) และพอร์ต A5 (SCL) เป็นพอร์ตส่ือสารแบบ IRC 

                - พอร์ต Aref แรงดันอ้างอิงสําหรับอินพุตอนาล็อก ใช้งานร่วมกับฟังก์ชัน 

analog Reference ()  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.1.2.5    การส่ือสาร 

              บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 มีพอร์ตส่ือสารเพื่อเช่ือมต่อกับ

คอมพิวเตอร์ หรือบอร์ด Arduino อื่นๆ หรือไมโครคอนโทรลเลอร์เบอร์อื่น ๆ หลายรูปแบบ ตาม

ความสามารถของ ไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 ท่ีมีพอร์ตส่ือสารอนุกรมแบบ UART ท่ีพอร์ต

ดิจิตอล ขา 0 (R และพอร์ตดิจิตอล ขา 1 (TX) ช่องทางการส่ือสารแบบอนุกรมยังเช่ือมโยงผ่านพอร์ต 

USB และยัง ปรากฏเป็นพอร์ต COM เสมือนซอฟต์แวร์บนเครื่องคอมพิวเตอร์ ด้วยเฟิร์มแวร์ 8U2 

คอมพิวเตอร์ สามารถเช่ือมต่อได้โดยใช้ไดรเวอร์ USB มาตรฐาน และไม่ต้องใช้ไดรเวอร์ภายนอกแต่

อย่างไร 

 ซอฟต์แวร์ Arduino แสดงผลการส่ือสารผ่านพอร์ตแบบอนุกรมทางพอร์ต USB ระหว่าง  

บอร์ด Arduino กับคอมพิวเตอร์ผ่านขา RX และ TX ซึ่งทําให้ไฟ LED กะพริบเมื่อข้อมูลถูกส่งผ่าน  

ทางพอร์ต USB 

2.2 Motor Drive Shield dual L293D for arduino 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.2 Motor Drive Shield dual L293D 

 Arduino เป็นจุดเริ่มต้นท่ียอดเย่ียมสําหรับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และด้วยเกราะป้องกัน

มอเตอร์ก็สามารถเป็นแพลตฟอร์มท่ีเป็นระเบียบเรียบร้อยสําหรับหุ่นยนต์และเมคคาทรอนิกส์ นี่คือ

การออกแบบสําหรับเกราะป้องกันมอเตอร์ท่ีมีคุณสมบัติครบถ้วนซึ่งจะสามารถขับเคล่ือนโครงการท่ีมี

ความซับซ้อนง่ายถึงปานกลางได้มากมาย 

2 การเช่ือมต่อสําหรับเซอร์โว 'งานอดิเรก' 5V ท่ี  เช่ือมต่อกับตัวจับเวลาเฉพาะความละเอียดสูงของ 

Arduino - ไม่กระวนกระวายใจ! 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://learn.adafruit.com/assets/1664
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 มอเตอร์กระแสตรงแบบสองทิศทางสูงสุด 4ตัวพร้อมการเลือกความเร็ว 8 บิตแต่ละตัว (ดังนั้นความ

ละเอียดประมาณ 0.5%) 

มอเตอร์สเต็ปสูงสุด 2 ตัว  (ยูนิโพลาร์หรือไบโพลาร์) พร้อมขดลวดเด่ียวขดลวดคู่อินเตอร์ลีฟหรือไมโค

รสเต็ปป้ิง 

4 H-Bridges: ชิปเซ็ต L293D ให้ 0.6A ต่อบริดจ์ (สูงสุด 1.2A) พร้อมระบบป้องกันการปิดด้วยความ

ร้อน 4.5V ถึง 25V 

ดึงตัวต้านทานลงเพื่อป้องกันไม่ให้มอเตอร์ปิดใช้งานระหว่างการเปิดเครื่อง 

ขั้วต่อเทอร์มินัลบล็อกขนาดใหญ่เพื่อต่อสายไฟ (10-22AWG) และพลังงานได้อย่างง่ายดาย 

ปุ่มรีเซ็ต Arduino ปรากฏขึ้นด้านบน 

แผงขั้วต่อ 2 พินเพื่อเช่ือมต่อแหล่งจ่ายไฟภายนอกสําหรับอุปกรณ์ลอจิก / มอเตอร์แยกกัน 

ผ่านการทดสอบกับ Mega, Diecimila และ Duemilanove 

 

2.3 DC 3V-6V 1:48 Gear Motor smart robot 

 

 

 

 

รูปที่ 2.3 DC 3V-6V 1:48 Gear Motor smart robot 

 มอเตอร์กระแสตรงและชุดล้อสําหรับสร้างหุ่นยนต์! มอเตอร์เหล่านี้มีน้ําหนักเบาแรงบิดสูง

และรอบต่อนาทีตํ่า สามารถปีนขึ้นเนินและมีแรงฉุดท่ีดีเย่ียมรวมทั้งคุณสามารถติดล้อท่ีด้านใดด้าน

หนึ่งของมอเตอร์ด้วยเพลาขับสองด้าน 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Package Content 

 1 Geared Motor 

Specifications 

 Motor Voltage: 3 - 12 V 

 Motor Current: 70 mA (typical) - 250 mA (max) 

 Speed: up to 170 RPM 

 Torque: up to 0.8 Kg 

 Gear Ration: 1:48 

 Wheel Diameter: 66 mm 

 Wheel Width: 27 mm 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.4 สเปคแกนล้อมอเตอร์ 

 

 

 

 
 

รูปที่ 2.5 รูปแบบช้ินงาน 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

http://s1163.photobucket.com/albums/q557/yanghaitao/?action=view&current=asdfa.jpg
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2.4 ล้อยาง WHEEL SMART CAR CHASSIS 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.6 ล้อยาง 

 สามารถต่อร่วมกับ TT มอเตอร์ได้ เป็นล้อยางท่ีน้ําหนักเบา ง่ายต่อการติดต้ัง 

ลักษณะการทํางาน: มียางในเส้นผ่านศูนย์กลาง: 68 มม. ความกว้าง: 26 มม. รูตรงกลาง: 5.3 x 3.66 

มม. (สองด้านเป็นรูปครึ่งวงกลม) น้ําหนัก: 50g 

แพคเกจรวม: 2 x ล้อรถหุ่นยนต์อัจฉริยะ 

 

2.5 เซ็นเซอร์วัดระยะทาง Ultrasonic Module  HC-SR04 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.7 Ultrasonic Module  HC-SR04 

 โมดูลเซนเซอร์วัดระยะทางแบบ Ultrasonic รุ่น HC-SR04P ปรับปรุงจาก HC-SR04 

Ultrasonic Sensor Module รุ่นเดิมดังนี้ ใช้ไฟเล้ียงได้กว้างขึ้น 3-5.5V (เดิม 5V) 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Ultrasonic ranging module HC-SR04P 

โมดูลอัลตร้าโซนิคนี้เป็นอุปกรณ์ใช้วัดระยะทางโดยไม่ต้องมีการสัมผัสกับตําแหน่งท่ีต้องการวัด วัดได้

ต้ังแต่ 2 cm ถึง 450 cm โดยส่งสัญญาณอัลตร้าโซนิคความถ่ี 40 kHz ไปท่ีวัตถุท่ีต้องการวัดและรับ

สัญญาณท่ีสะท้อนกลับมา พร้อมท้ังจับเวลาเพื่อนํามาใช้ในการคํานวณระยะทาง 

 ในการปล่อย ultrasound เราต้องต้ังค่าขา Trig ให้อยู่ในสถานะการทํางานเป็นเวลา 10 µs 
ท่ีจะส่งultrasonic burst  8 รอบซึ่งจะเดินทางด้วยความเร็วของเสียงและเมือได้รับการสะท้อนเขาไป
ใน Echo จะแสดงเวลาเป็นไมโครวินาทีท่ีคล่ืนเสียงเดินทาง 

 

รูปที่ 2.8 สัญญาณ  Timing diagram 

 

รูปที่ 2.9 การคํานวณนําไปใช้งาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตัวอย่างเช่น หากวัตถุอยู่ห่างจากเซ็นเซอร์ 10 ซม. และความเร็วของเสียงคือ 340 ม./วินาที หรือ 

0.034 ซม./µs คล่ืนเสียงจะต้องเดินทางประมาณ 294 u วินาที แต่ส่ิงท่ีคุณจะได้รับจาก ขา 

Echo จะเป็น 2 เท่าของตัวเลขนั้น เนื่องจากคล่ืนเสียงจะต้องเคล่ือนท่ีไปข้างหน้าและย้อนกลับ 

ดังนั้นเพื่อให้ได้ระยะทางเป็น CM เราจําเป็นต้องคูณค่าเวลาเดินทางท่ีได้รับจากหมุดสะท้อนด้วย 

0.034 แล้วหารด้วย 2 

 

2.6 ถ่าน18650 

 

รูปที่ 2.10 ถ่าน18650 

 แบตเตอรี่ 18650 ถูกเรียกตามเส้นผ่านศูนย์กลางและความยาวของตัว (18mm x 

65mm)  ด้านในตัวแบตเตอรี่เป็น cell ชนิด Lithium – Ion แบตเตอรรี่ชนิดนี้ถูกใช้มาค่อนข้างนาน

แล้ว เพียงแต่อยู่ในรูปแบบของ Battery Pack จึงไม่ค่อยคุ้นเคยกันมากนัก แต่ในปัจจุบันเนื่องจาก

แบตเตอรี่ 18650 สามารถจ่ายกระแสได้สูงกว่าแบตเตอรี่ขนาด AA และความจุท่ีสูงกว่ามาก จึงเป็นท่ี

นิยมแพร่งหลายในการใช้กับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆ เช่น คอมพิวเตอร์โน๊ตบุ๊ค ไฟฉายแรงสูง 

สว่านไฟฟ้า หรือแม้แต่ ชาร์ตแบตสํารอง หรือ Power Bank นั่นเอง  แต่ด้วยคุณสมบัติเฉพาะของ

แบตเตอรี่ชนิด Lithium นั้นไม่เหมือนแบตเตอรี่ธรรมดาเช่น Ni-mh หรือแบตเตอรี่แห้ง ตัวแบตเตอรี่

เองต้องจึงมีการออกแบบระบบป้องกันให้มีความปลอดภัยมากขึ้น ซึ่งแต่ละ cell ปรกติจะมีชุด

ป้องกันด้วยกัน 3 ช้ัน โดยระบบป้องกันแบบ PCT และ CID ตามปรกติจะมีอยู่ใน cell อยู่แล้ว ส่วน 

Protected PCB นั้นขึ้นอยู่กับผู้ผลิต 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 2.11 โครงสร้างภายในของแบตเตอรี่ 18650 

2.8.1. PCT จะเป็นตัวป้องกันความร้อนของ Cell เกินพิกัด และตัดการทํางานของแบตเตอรรี่ลง โดย

จะสามารถกลับมาใช้งานได้เมื่ออุณหภูมิเข้าสู่สภาะวะปรกติ  

2.8.2. CID นั้นจะเป็นวาล์วป้องกันความดันภายใน Cell เกินพิกัดจนอาจนําไปสู่การระเบิดได้ โดย

วาล์วตัวนี้จะทําหน้าท่ีตัดการทํางานของ Cell ถาวร ไม่สามารถคืนสภาะกลับมาใช้ใหม่ได้อีก หาก

สังเกตท่ีขั้วของแบตเตอรี่จะพบรูเล็กๆ ท่ีถูกออกแบบไว้สําหรับระบายแก๊สหากมีแรงดันผิดปรกติ

ภายใน cell นั่นเอง 

2.8.3.Protected PCB หรือเรียกกันว่า 18650 แบบมีวงจร ซึ่งเป็นวงจรอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็กท่ีฝัง

ไว้ภายในตูดของตัวแบตเตอรี่ ทําหน้าท่ีคอยป้องกันการใช้กระแสเกิน (Over Current) ป้องกันแรงดัน

ชาร์ตเกิน (Over Charge Voltage) และป้องกันการใช้ไฟในระดับโวลต์ท่ีตํ่ากว่ากําหนด (Over 

Discharge) โดยภายในจะมี IC ท่ีคอย ตรวจสอบอยู่ตลอดเวลาโดย IC ถูกออกแบบให้มีการกินกระแส

น้อยมากๆ ในระดับไมโครแอมป์ ซึ่งแทบจะไม่ส่งผลกับปริมาณแบตเตอรี่เลย 

 ระดับแรงดันใช้งานปรกติของแบตเตอรี่ชนิด lithium จะอยู่ท่ี 3.7V โดยแรงดันท่ีชาร์จเต็ม

จะอยู่ท่ี 4.2V เนื่องจากคุณสมบัติเฉพาะของ Cell ชนิด lithium นั้น หากมีดึงกระแสไฟจาก

แบตเตอรี่จนแรงดันตํ่ากว่า 2.5V นั้นจะทําให้ cell เสียหายถาวร ไม่สามารถนํากลับมาใช้ใหม่ได้ 

(เครื่องชาร์จจะไม่ยอมชาร์ตหากแรงดันใน Cell ตํ่ากว่าท่ีกําหนด) ฉะนั้น วงจรป้องกัน Protected 

PCB จึงเป็นส่ิงสําคัญอย่างมากในการใช้งานร่วมกับอุปกร์ณท่ัวไป โดยผู้ใช้ไม่ต้องกังวลว่าจะใช้งาน

จากแบตเตอรี่หมดจน cell พัง อีกท้ังหากมีการดึงกระแสเกินกําหนดหรือมีการใช้แรงดันชาร์ตเกิน

พิกัด วงจรจะทําการตัดการทํางานอัตโนมัติ  ส่วน 18650 แบบไม่มีวงจร นิยมใช้กับอุปกรณ์

อิเล็กทรอนิกส์ท่ีถูกออกแบบมาเฉพาะซึ่งมีวงจรควบคุมอยู่ภายนอกแล้ว เช่น วงจร BMS หรือ PCM 

ซึ่งมีหลักการทํางานคล้ายกัน จึงไม่จําเป็นต้องมีวงจรป้องกันภายในตัว cell ทําให้ประหยัดต้นทุนใน

การผลิต มักพบเห็นใน Battery Pack 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.7 รางถ่าน (กระบะถ่าน) 18650 2 ก้อน 

 

รูปที่ 2.12 รางถ่าน 

สําหรับ ใส่battery 18650 ทําการส่งไฟเล้ียงไปยังส่วนต่างๆ 

 

2.8 แผ่นอะคริลิค 

 

 

 รูปที่ 2.13 แผ่นอะคริลิค 

 แผ่นอะคริลิค “Acrylic” เป็นแผ่นพลาสติกเรียบจําพวก Thermoplastic ซึ่งผลิตขึ้นจาก

น้ํายา MMA (Methyl Methacrylate) นําไปเข้าระบบหล่อแบบ (Casting System) ซึ่งมีลักษณะ

เด่นหมายถึงเมื่อได้รับความร้อนสูงจะอ่อนตัวลง สามารถดัดหรือขึ้นรูปเป็นแบบต่างๆได้ รวมทั้งเมื่อ

เย็นตัวลงจะแข็งและก็ทรงสภาพไว้ มีน้ําหนักเบา สามารถสลัก ตัดเลเซอร์ พ่นสี ระบาย พิมพ์สกรีน 

พิมพ์แสงอัลตราไวโอเลต ปั๊มทองนอก เป็นรูปหรือลวดลายต่างๆได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 กรรมวิธีการผลิต ของ แผ่นอะคริลิคใน 2 ระบบ ไม่เหมือนกันในด้านของวัตถุดิบท่ีใช้เพื่อการ

ผลิต โดยในระบบ Casting จะใช้น้ํายา MMA เป็นวัตถุดิบสําหรับในการผลิต ส่วนในระบบ 

Extrusion ใช้เม็ด PMMA สําหรับการผลิต สําหรับคุณลักษณะจะใกล้เคียงกัน เพราะว่ามีวัตถุดิบ

พื้นฐานประเภทเดียวกัน ก็แค่เมื่อผ่าน process ท่ีแตกต่างก็เลยทําให้มีข้อกําหนดการใช้แรงงาน

แตกต่างกันซึ่ง ขึ้นกับการนําไปใช้งานในรูปแบบต่างๆด้วย 

 แนวทางการพับแผ่นอะคริลิคเป็นมุมต่างๆเป็นนําอะคริลิคไปให้ความร้อนตามแนวเส้น

ลวดความร้อน เมื่ออะคริลิคนิ่มตัว ก็เลยกระทําการพับให้ได้มุมดังท่ีอยากได้ 

 ลักษณะเด่น อีกอย่างหนึ่งของแผ่นอะคริลิคเป็นสามารถทนแรงชนได้ดีมากว่ากระจก โดย

ความหนาของแผ่นจะเป็นเหตุท่ีแปรผันโดยตรงกับการทนแรงชน ขนาดความครึ้มของแผ่นอะคริลิคมี

ต้ังแต่ 2 มม. – 40 มม. มีขนาด 4*6 รวมทั้ง 4*8 ฟุต สามารถเอามาสร้างเป็นข้าวของต่างๆได้ 

หลากหลาย เป็นต้นว่า โล่รางวัล, โพเด่ียม, กรอบรูป, ช้ันท่ีมีไว้สําหรับวางส่ิงของ,ท่ีโชว์ผลิตภัณฑ์, 

ป้ายท่ีใช้สําหรับโฆษณา, อืน่ๆอีกมากมาย 

 ข้อดีของแผ่นอะคริลิค อยู่ท่ีความแข็งแรง ทนต่อความร้อนรวมทั้งแสงอาทิตย์ เมื่อเทียบกับ

ไม้ ซึ่งมีความจํากัดเมื่อเอามาวางท่ีโล่งแจ้งเป็นระยะเวลาท่ียาวนาน สีของไม้ จะแปลงรวมทั้งผุพังได้

ง่าย ด้วยเหตุผลดังกล่าว เครื่องเรือนจากอ่างอาบน้ําก็เลยแข็งแรง ทน สีแจ่มใส อายุการใช้งานนาน

โดยประมาณ 10 ปี แล้วก็รองรับน้ําหนักผู้นั่งได้ 3-4 คน 

 

2.9 สวิตช ์ 

 อุปกรณ์ท่ีทําหน้าท่ีควบคุมการไหลของกระแสไฟฟ้าภายในวงจร หรือกล่าวง่าย ๆ คือ 

อุปกรณ์เปิด ปิดกระแสไฟฟ้าภายในวงจรไฟฟ้า โดยใช้สัญลักษณ์ดังรูป 

 

 

 

 

                                                รูปที่ 2.14 สัญลักษณ์วงจรไฟฟ้า  

สวิตช์ท่ีใช้ในงานอิเล็กทรอนิกส์มีหลายชนิด เช่น สวิตช์เล่ือน สวิตช์กระดก สวิตช์หมุน สวิตช์กด 

สวิตช์ไมโคร สวิตช์กุญแจ ฯลฯ 

  สวิตช์เล่ือน เป็นสวิตช์ชนิดหนึ่งท่ีใช้เปิด ปิด การทํางานของอุปกรณ์ ใช้งานโดยการเล่ือน 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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การควบคุมตัดต่อสวิตช์  ทําได้โดยผลักเล่ือนสวิตช์ขึ้นบนหรือลงล่าง  การเล่ือนสวิตช์ขึ้นบนเป็นการ

ต่อ (ON) การเล่ือนสวิตช์ลงล่างเป็นการตัด (OFF)  นิยมใช้เป็นอุปกรณ์เปิด ปิด ส่ิงของประเภทของ

เล่นเด็ก และเครื่องใช้ต่างๆ เช่น นาฬิกาปลุก ไฟฉาย 

 

2.10 GPS Module GY-NEO6MV2 

 

  

รูปที่ 2.15 GPS Module GY-NEO6MV2 

หลักการทํางานของ GPS 

  หลักการของเครื่อง GPS คือ การคํานวณระยะทางระหว่างดาวเทียมกับอุปกรณ์รับ GPS โดย

จะต้องทราบตําแหน่งของดาวเทียมแต่ละดวง ประกอบกับได้ระยะทางจากดาวเทียม 3 ดวง ขึ้นไป

แล้ว อุปกรณ์ GPS ก็จะสามารถคํานวน หาจุดตัดกันของผิวทรงกลม ของระยะทางของดาวเทียม 

GPS แต่ละดวงได้ 

       ดังนั้น ในทางทฤษฏี ส่ิงท่ีอุปกรณ์ GPS จําเป็นต้องทราบในการคํานวนหาตําแหน่งแต่ละครั้ง คือ 

2.12.1.1 ตําแหน่ง ดาวเทียม GPS ในอวกาศ อย่างน้อย 3 ดวง 

2.12.1.2 ระยะห่างจาก ดาวเทียม GPS แต่ละดวง 

 โดยการจะได้มาซึ่ง ข้อมูลท้ัง 2แบบ ในทางปฏิบัติ คือ 

       1.การได้มา ซึ่ง ตําแหน่งดาวเทียม GPS ในอวกาศ 

       การได้มา ซึ่งตําแหน่งดาวเทียม GPS ในอวกาศ จะต้องได้มีข้อมูลประกอบ 2 ตัว คือ 

a.   ข้อมูลวงโคจร       : จะทําให้อุปกรณ์ GPS ทราบว่า เส้นทางการเดินทางของดาวเทียม GPS แต่

ละดวงจะอยู่ ณ ตําแหน่งใด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.myarduino.net/product/674/gps-module-gy-neo6mv2-ublox
https://www.myarduino.net/product/674/gps-module-gy-neo6mv2-ublox
https://www.myarduino.net/product/674/gps-module-gy-neo6mv2-ublox
https://www.myarduino.net/product/674/gps-module-gy-neo6mv2-ublox
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b. เวลาปัจจุบัน : ซึ่งเมื่ออุปกณ์ GPS ทราบ เวลาปัจจุบัน แล้ว ก็จะใช้เวลาปัจจุบัน ไปคํานวนหา

ตําแหน่ง ของดาวเทียม GPS จากข้อมูลวงโคจรได้ 

       ดังนั้น เมื่ออุปกรณ์รับ GPS ทราบ ข้อมูลวงโคจร ดาวเทียม GPS และเวลาปัจจุบัน อุปกรณ์รับ 

GPS ก็จะทราบตําแหน่ง ดาวเทียมในอวกาศได้ ซึ่งข้อมูลท้ังหมด จะได้มาจากสัญญาณดาวเทียมท่ี

อุปกรณ์รับ GPS ตัวนั้นรับได้ 

       2.12.2.1 การได้มา ซึ่ง ระยะห่างของอุปกรณ์รับ GPS กับ ดาวเทียม GPS แต่ละดวง 

       เนื่องจาก การเตินทางของคล่ืนสัญญาณ GPS นั้น จะเคล่ือนท่ีด้วยความเร็วคงท่ี(vคงท่ี) คือ 

ความเร็วแสง (186,000ไมล์ต่อวินาที) ซึ่งเมื่อเป็นดังนั้น ถ้าอุปกรณ์รับ GPS รู้ระยะเวลา(t) ท่ีสัญญาณ

ใช้ในการเดินทางจาก ดาวเทียม GPS มายังอุปกรณ์รับ GPS ก็จะสามารถคํานวนระยะทางระหว่าง 

ดาวเทียม GPS กับ อุปกรณ์รับ GPS ได้ จากสูตร 

       ความเร็ว X เวลา = ระยะทาง 

       ซึ่งเมื่อเราทราบระยะห่างของดาวเทียมกับอุปกรณ์ GPS มากเท่าไร เราก็จะหาจุดของผิวทรง

กลม ทําให้อุปกรณ์ GPS สามารถทราบว่าตัวเองอยู่นะจุดใดบนพื้นโลกได้ เช่น 

       ดาวเทียม GPS 1 : ลอยอยู่ ณ จุดหนึ่งในอวกาศ ซึ่งเรารู้ตําแหน่ง จากข้อมูลวงโคจร GPS และ 

เวลาปัจจุบัน ระยะเวลาในการส่งสัญญาณจากดาวเทียมดวง GPS 1 ถึงเครื่องรับ GPS คือ 0.10 

วินาที ระยะทางระหว่างดาวเทียมกับ GPS 1 คือ 18,600 ไมล์ (186,000 ไมล์ต่อวินาที X 0.10 วินาที 

= 18,600 ไมล์) 

       ดังนั้น ตําแหน่งปัจจุบัน ของเครื่องรับ GPS ก็จะสามารถเป็นจุดใดๆ ก็ได้ บนผิวทรงกลมท่ีมีรัศมี 

18,600 ไมล์ 

 รูปโลก โดน สัมผัสด้วยทรงกลม ใส 

 ดาวเทียม GPS 2 : ระยะเวลาในการส่งสัญญาณจากดาวเทียมดวง GPS 2 ถึงเครื่องรับ GPS 

คือ 0.08 วินาที ระยะทางระหว่างดาวเทียมกับ GPS 2 คือ 13,200 ไมล์ (186,000 ไมล์ต่อวินาที X 

0.08 วินาที = 13,200 ไมล์) 

       ดังนั้น ตําแหน่งปัจจุบัน ของเครื่องรับ GPS ก็จะสามารถเป็นจุดใดๆ ก็ได้ บนเส้นรอบวงท่ีเป็น

การตัดกันของ ทรงกลมรัศมี 18,600ไมล์ ของดาวเทียม GPS 1 กับ ทรงกลมรัศมี 13,200ไมล์ ของ

ดาวเทียม GPS 2 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 รูปโลก โดน สัมผัสด้วยทรงกลม ใส 2 วง 

  ดาวเทียม GPS 3 : ระยะเวลาในการส่งสัญญาณจากดาวเทียมดวง GPS 3 ถึงเครื่องรับ GPS 

คือ 0.06 วินาที ระยะทางระหว่างดาวเทียมกับ GPS 3 คือ 11,160 ไมล์ (186,000 ไมล์ต่อวินาที X 

0.06 วินาที = 11,160 ไมล์) 

        ดังนั้น ตําแหน่งปัจจุบัน ของเครื่องรับ GPS ก็จะสามารถเป็นได้แค่ 2 จุด ท่ีเกิดจากจุดตัด

ของ ผิวทรงกลมรัศมี 18,600ไมล์ ของดาวเทียม GPS 1 กับ ผิวทรงกลมรัศมี 13,200ไมล์ ของ

ดาวเทียม GPS 2 และ ผิวทรงกลมรัศมี 11,160 ไมล์ ของดาวเทียม GPS3 

รูปโลก โดน สัมผัสด้วยทรงกลม ใส 3 วง 

   ดังนั้น หากอุปกรณ์ GPS ยิ่งสามารถรับสัญญาณจากดาวเทียม GPS มากดวงเท่าไร ก็จะยิ่ง

สามารถ ระบุตําแหน่งได้แม่นยํายิ่งขึ้น 

       ในกรณี ท่ีอุปกรณ์รับ GPS สามารถรับสัญญาณ GPS ได้จากดาวเทียม GPS เพียง 3 ดวง 

อุปกรณ์รับ GPS จะมีความสามารถในการประมาณตําแหน่งบนพื้นโลกได้ และจะตัดจุดท่ีไม่ใช่

ตําแหน่งบนพื้นโลกท้ิงไป ทําให้เหลือเพียงตําแหน่งแหน่งเดียวที่เป็นไปได้ 

  จะเห็นได้ว่าจะเหลือตําแหน่งอยู่ 2 จุดท่ีบริเวณวงกลมท้ัง 3 ตัดกันคือตําแหน่งท่ี อยู่ใน

อวกาศซึ่งแน่นอนว่าเราไม่สามารถไปอยู่ในอวกาศได้ตําแหน่งนี้จะถูกตัดท้ิงอัตโนมัติ โดยเครื่อง GPS 

อีกตําแหน่งคือตําแหน่งบนพื้นโลกซึ่งเป็นตําแหน่งท่ีเรายืนถือเครื่อง GPS อยู่นั้นเองซึง่ความถูกต้อง

แม่นยําของตําแหน่งก็ขึ้นกับจํานวนดาวเทียมท่ีสามารถรับ สัญญาณ ได้ในขณะนั้นหากมีมากกว่า 3 

ดวงก็จะละเอียดมากขึ้น และก็ขึ้นกับเครื่อง GPS ด้วย หากเป็นเครื่องท่ีมีราคาแพง ( ซึ่งมักใช้

เฉพาะงาน) ก็จะมีความถูกต้องแม่นยํามากขึ้น 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.11 สายไฟจั้มเปอร์ 

 

รูปท่ี 2.16 สายไฟจ้ัมเปอร์ 

 สายไฟจัมเปอร์ คือ สายไฟ หรือ เทอร์มินอล ท่ีเช่ือมต่อระหว่างวงจรอิเล็กทรอนิกส์ระยะไกล
และแผง อุปกรณ์ควบคุมเรียกอีกอย่างว่าข้ามเส้นซึ่งแตกต่างจากการ อุปกรณ์สายไฟ ธรรมดาเป็นการ
สร้างทางลัดท่ีสามารถกระโดดบนวงจรได้ช่ัวคราวด้วยการใส่ สายไฟจัมเปอร์ ทําให้สามารถหยุดการ
ทํางานของวงจรปกติและเปิดใช้งานวงจรท่ีไม่ได้ใช้งานเป็นประจําใช้สําหรับการทดสอบการ งานซ่อม
บํารุง เช่ือมต่อช่ัวคราวใน เคส ฉุกเฉินเมื่อแบ่งวงจรตาม สเปค ผลิตภัณฑ์ ฯลฯมีสาย ไวนิล ทนความ
ร้อน ยืดหยุ่น สายชุบสาย ฟลูออโรโพลิเมอร์ ฯลฯจัมเปอร์โลหะ รูปทรงตัว U เป็น ผลิตภัณฑ์ ท่ีช่วย
เพิ่มประสิทธิภาพในการทํางานเมื่อใช้งานในระยะห่างเดียวกันระหว่างจุดสองจุดท่ีเช่ือมต่อด้วยวงจร
อิเล็กทรอนิกส์จัมเปอร์ป้องกันท่ีใช้สําหรับ PCB มี ฉนวน เรซิ่น PBT ทนความร้อน ฉนวนไฟฟ้า  
  
2.12 Bluetooth Module  HC-05  

 
รูปที่ 2.17 HC-05 

  
 Bluetooth Module ท่ีใช้ในการส่งข้อมูลไร้สายด้วย 2.4 GHz Bluetooth 2.0+EDR 
(Enhanced Data Rate) มีขนาดเล็กและใช้พลังงานตํ่า สามารถต่ออินเตอร์เฟสกับคอมพิวเตอร์ด้ว

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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UART Interface เพื่อใช้งาน AT Command 
คุณสมบัติ Bluetooth Module 
ความถ่ี 2.4 GHz Bluetooth 2.0+EDR 
สามารถต้ังค่าเป็นได้ท้ัง Master และ Slave 
แรงดัน 3.3 V. (1.8-3.6 V) 
รองรับ Baud rate ท่ี 9600,19200,38400,57600,115200,230400,460800 
Built-in antenna 
ขนาด 27.0*12.7*2.2 mm. 
UART Interface สามารถปรับค่า Baud rate ได้ 
แก้ไขค่าต่างๆได้ด้วยคําส่ัง AT Command 
 
2.13 HMC5883L  
 

 
รูปที่ 2.18 HMC5883L GY-271 

 
 3-Axis Digital Compass IC (HMC5883L) GY-271 Sensor GY-271 Arduino Sensor ไจ
โร-ความเร่ง สําหรับวัดการเคล่ือนไหว แนวตั้งแนว นอน การเอียงแบบ 3 แกน (3-axis) เหมาะ
สําหรับการนําไปประยุคต์ใช้งานการสร้างอุปกรณ์ วัดความเอียงต่างๆ เช่ือการทําเครื่องบิน โดรน 
(เพื่อให้การบินเสถียร) เป็นต้น การเช่ือกับ Arduino หรือ ไมโครคอนโทรลเลอร์ชนิดๆ อื่นๆ PIC 
MCS-51 STM โดนผ่านการเช่ือมต่อแบบ digital I2C (I2C Interface) 
พิกัดของเป้าหมายและทิศทางของรถท่ีสัมพันธ์กับทิศเหนือแม่เหล็ก ระยะทางและทิศทาง มี

ข้อผิดพลาดท่ีจะพยายามลดให้เหลือน้อยท่ีสุดอัลกอริธึมการควบคุม ความคลาดเคล่ือนของระยะทาง

สามารถลดลงได้โดยการทําให้รถมีความเร็วเชิงเส้น และความคลาดเคล่ือนของมุมโดยการให้ความเร็ว

เชิงมุมท่ีสอดคล้องกัน "สูตร Haversine" สามารถคํานวณความผิดพลาดของระยะทาง "d" และ "สูตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Forward Azimuth" สามารถคํานวณมุมราบ (waypoint_angle) ซึ่งสามารถคํานวณข้อผิดพลาดของ

ส่วนหัว "α" ได้ 

 

รูปที่ 2.19 haversine 

สูตร Haversine เป็นสูตรท่ัวไปในตรีโกณมิติทรงกลมท่ีใช้ในการคํานวณระยะห่างระหว่างจุดสองจุด

บนพื้นผิวโลกหรือทรงกลม การคํานวณระยะห่างระหว่างจุดสองจุดบนพื้นผิวโลก ต้องมีพิกัดละติจูด

และลองจิจูดของจุดสองจุด  ให้สูตร Haversine ท่ัวไปและเอกลักษณ์ตรีโกณมิติ Haversine 

ตามลําดับ  เป็นสมการท่ีใช้ในโค้ด  

 

รูปภาพที่ 2.20 สมการคํานวณ พิกัดละติจูดและลองจิจูด 

 

มุมแอซิมัทถูกกําหนดให้เป็นมุม "แนวนอน" ซึ่งวัดตามเข็มนาฬิกาจากเส้นฐานเหนือหรือเส้นเมริเดียน
ถึงเส้นบอกทิศทาง ซึ่งกําหนดโดยจุดสองจุดเหนือพื้นผิวโลก ใช้ทิศเหนือ แอซิมัท และถ้าใช้
สนามแม่เหล็กเหนือ จะได้ แอซิมัทแม่เหล็ก ท่ีสอดคล้องกัน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ดังนั้น Forward Azimuth หรือ Azimuth Formula สามารถคํานวณมุมระหว่างสองเส้นนี้ เส้น
ระหว่างตําแหน่งของรถกับทิศเหนือ และเส้นแบ่งระหว่างตําแหน่งของรถกับเป้าหมาย   

รูปที่ 2.21 สมการการคํานวณมุมแอซิมัท 

มีมุมแอซิมัทหรือมุมเวย์พอยท์ ต้องคํานวณความผิดพลาดของทิศทาง ซึ่งเป็นเพียงความแตกต่าง

ระหว่างมุมแอซิมัทกับทิศทางของรถท่ีสัมพันธ์กับทิศเหนือซึ่งได้มาจากเข็มทิศดิจิทัล 

heading error = waypoint angle robot car heading 

 เมื่อได้ค่า heading error จะทําการนําค่านี้มาเพื่อคํานวณค่าความเร็วล้อของแต่ละข้าง เพื่อเข้าสู่

จุดหมาย 

 
รูปภาพที่ 2.22 Azimuth angle 

 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



บทที่ 3 

การออกแบบและวิธีการด าเนินการ 

 
3.1 การออกแบบ 

 หลักการในการออกแบบรถติดตามอัจฉริยะ สามารถแบ่งส่วนการท างานได้ 2 ส่วน คือ ส่วน

ของการท างานของอุปกรณ์ ซึ่งเป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ในการติดต้ังต่าง ๆ และส่วนแอพลิเคช่ัน    บนหน้าจอ

สมาร์ทโฟน เพื่อท าการเช่ือมต่อกับสมาร์ทโฟนและแสดงผลไร้สายบนโปรแกรม แอพพลิเคช่ัน Blynk 

การท างานตามข้ันตอน ดังรูปท่ี 3.1  

 

รูปที่ 3.1 Flow Chart Program 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 3.2 โครงสร้างการออกแบบและหลักการท างาน 

 

3.2 ข้ันตอนการท างานในส่วนของอุปกรณ์ 
 โดยในส่วนของอุปกรณ์ ออกแบบเพื่อท าการโครงร่าง CarTracker  และสัญญาณ Bluetooth 

เช่ือมกันสมาร์ทโฟนไปยังส่วนของ Server Blynk เพื่อรอการน าแสดงผลต่อไป  

 

 
 

รูปที่ 3.3 การเช่ือมต่ออุปกรณ์และการประกอบโครงรถ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.2.1 Arduino Uno 

เป็นหัวใจหลักของระบบการส่ือสารในการเช่ือมต่อระหว่างเซนเซอร์ โดยจะท าหน้าท่ี

ในการอ่านค่าต่าง ๆ จากเซนเซอร์แล้วส่งข้อมูลไปยัง Server Blynk ซึ่งใช้การส่ือสารแบบ MQTT 

ติดต่อระหว่าง Server กับ Microcontroller ภายใน Arduino Uno  

3.2.2 Motor Driver Shield 

ในส่วนอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์มีขนาดเท่ากับบอร์ด Arduino ต่อเช่ือมกับบอร์ด 

Arduino Uno สามารถใช้ขับ DC มอเตอร์ขนาดเล็ก 4 ตัว โดยกระแสต่อเนื่องได้ไม่เกิน 600 mA รับ

แรงดันท่ีจ่ายให้กับมอเตอร์ 4.5 ถึง 36 V ให้มอเตอร์ท างานอย่างมีประสิทธิภาพ 

3.2.3 TT Gear Motor  

มอเตอร์เกียร์ DC ขนาดเล็ก รับแรงดันไฟฟ้า 1.5V ถึง 24V ต่อขั้วบวก ขั้วลบ เข้ากับ 

Motor Driver Shield ท าการส่งแรงบิดโหลดของมอเตอร์ไปขับเคล่ือนล้อให้ท างานตามดังโปรแกรม  

3.2.4 Ultrasonic Sensor 

ท าหน้าท่ีตรวจจับวัตถุหรือส่ิงกีดขวาง โดยจะปล่อยคล่ืน Ultrasonic ให้กระทบกับ

วัตถุ จากนั้นรอคล่ืน Ultrasonic สะท้อนกับมาท่ีเซ็นเซอร์เพื่อค านวณหาระยะทางท่ีวัด ส่งไปยัง 

บอร์ด arduino Uno เพื่อค านวณหาค่าระยะท่ีได้ และส่ังให้มอเตอร์เกียร์ DC หยุดท างานตามค าส่ัง 

3.2.5 Bluetooth Module 

Module Bluetooth HC-05 ใช้ในการเช่ือมต่อกับสมาร์ทดีไวซ์ ให้สามารถดีไวซ์

สามารถส่ือสารกับไมโครคอนโทรเลอร์ ผ่าน Serial port ให้ใช้โหมด Master และโหมด Slave การ

ต้ังค่าต่างๆ ท าได้ผ่าน AT Command  ใช้แหล่งจ่ายไฟท่ี 5V ขา Tx ต่อเข้าขา 9 Rx ต่อเข้าขา 10 

และส่งสัญญาณไปยังอุปกรณ์ท่ีเช่ือม เพื่อรับค าส่ังให้ท างาน 

 3.2.6 GPS Module 

  GPS Module ท าหน้าท่ีบอกต าแหน่งรถหรือน าทางในการเคล่ือนท่ีของรถไปในท่ี

ก าหนด การต่อขาTx เข้าขา 2 ของบอร์ด Arduino Uno โดยค าส่ังจากบอร์ด 

 3.2.7 Magnetometer Sensor Module 

  ท าหน้าท่ีวัดการเคล่ือนไหว แนวตั้ง แนวนอน การเอียงแบบ 3 แกน และมัน

สามารถท่ีจะวัดสนามแม่เหล็ก ซึ่งท าให้มันกลายเป็นเข็มทิศและน าค่าท่ีอ่านได้มาค านวณความเร็ว

ของล้อในรถ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



25 
 

 3.2.8 ต าแหน่งการวางอุปกรณ์ 

 

รูปที่ 3.4 ต าแหน่งการติดต้ังอุปกรณ์ภายในตัวรถ 

 

รูปที่ 3.5 ต าแหน่งการติดต้ังอุปกรณ์ใต้ตัวรถ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ในการออกแบบ CarTracker เป็นการออกแบบอุปกรณ์รถโมเดลท่ีท าให้ CarTracker มี

ประสิทธิภาพมากขึ้นโดยจะมีแอพพลิเคชันควบคุมการท างานของตัวรถ เพียงแต่เป็นรถรุ่นโมเดลหรือ

ทดลองการใช้งานควบคู่กับแอพพลิเคชัน โดยมีต าแหน่งการจัดวางอุปกรณ์ดังนี ้

 

หมายเลข 1 คือ Arduino Uno 

หมายเลข 2 คือ Motor Driver Shield 

หมายเลข 3 คือ TT Gear Motor 

หมายเลข 4 คือ Ultrasonic Sensor 

หมายเลข 5 คือ Bluetooth Module 

หมายเลข 6 คือ GPS Module 

หมายเลข 7 คือ Magnetometer Sensor Module 

 

3.3 ข้ันตอนการท างานในส่วนของการแสดงผล 
ในส่วนของการแสดงผลจะออกแบบเพื่ออ่านค่าสถานะต่าง ๆ ค าส่ังของโปรแกรมเพื่อท าการ

ค านวณ และแสดงผลไร้สายบนแอพพลิเคช่ัน Blynk  

 

3.3.1 แอพพลิเคช่ัน Blynk  

 ในการใช้งาน blynk สามารถใช้งานได้ท้ัง IOS/Android เมื่อท าการติดต้ังโปรแกรมลงบน

โทรศัพท์แล้วให้ท าการเข้าแอพพลิเคช่ันและลงช่ือเข้าใช้ตามปกติ หลังจากนั้นให้ท าการสร้างโปรแกรม 

โดยกดเข้าไปท่ี New Project เพื่อจะได้ใช้งานในขั้นต่อไปเมื่อเข้ามาท่ีหน้าถัดไปนั้นจะเป็นการใส่ช่ือ 

Project ของเรา ในช่องต่อมาจะเป็นการเลือกตัว Controller ว่าเราใช้งานประเภทไหน และช่อง

ต่อมาจะเป็นการเลือกวิธีการติดต่อใช้งานกับแอพพลิเคช่ันว่าเราจะเลือกวิธีการติดต่อแบบไหน โดย

การเลือกครั้งนี้จะเป็น controller Arduion UNO และเลือกการติดต่อแบบ Bluetooth ในการ

ส่ือสารนั้นเองและจากนั้นก็ท าการ Create  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปภาพที่ 3.6 หน้าต่างโปรแกรม Blynk 

 

 เมื่อท าการสร้างแล้วจะขึ้นหน้าต่างท่ีจะบอกกับเราว่าจะส่ง  Token ไปให้เราทาง E – mail 

ให้น า Token ท่ีเราได้จากท่ีแอพพลิเคช่ันส่งมาให้นั้นมาใส่ลงในโปรแกรมเพื่อให้เราสามารถติดต่อกับ 

blynk สร้างไว้ได้หลังจกานั้นก็จะเป็นหน้าโปรแกรมเปล่าให้พร้อมใช้งานตามการท างานของเรา 

 

 
 

รูปภาพที่ 3.7 แสดงหน้าจอการใช้งานของแอพพลิเคช่ัน Blynk 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 เมื่อเราปัดโทรศัพท์จากขาวไปทางด้านซ้ายจะมีอุปกรณ์ท่ีเราสารามใช้งานได้ตามท่ีเรา

ต้องการและท าการกดเพื่อน ามาวางไว้ต าแหน่งท่ีเราต้องการเพื่อ โดยแต่ละปุ่มนั้นสามารถท่ีจะต้ังซื่อ

และเลือกขาท่ีเราจะใช้งานได้ไม่ว่าจะเป็นขา digital หรือขา Analog และมีขา virtual ท่ีเป็นของตัว 

blynk เองซึ่งสามารถน ามาเขียนโปรแกรมเพื่อมาใช้งานในแอพได้เหมือนกัน 

 

รูปภาพที่ 3.8  หน้าต่างบล็อคหรือปุ่มท่ีต้องการเลือก 

 เมื่อเราท าการจัดการใส่อุปกรณ์ต่าง ๆ ท่ีเราต้องการแล้ว เมื่อถึงเวลาท่ีต้องการติดต่อกับตัว

แอพให้ท าการใส่ Token ท่ีได้จาก E – mail มาใส่ในช่อง “YourAuthToken” เพื่อเป็นการเช็คความ

ถูกต้องว่าท าการติดต่อถูกต้องหรือป่าว เมื่อใส่ลงในช่องแล้วท าการ upload ลงใน Controller และ

เช่ือต่อกับแอพได้เลย 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปภาพที่ 3.9 โค้ดโปรแกรม Arduino  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.3.2 ต าแหน่งปุ่มกด Blynk 

 

รูปภาพที่ 3.10 โปรแกรมท่ีพร้อมใช้งาน 

 

  หมายเลข 1 คือ หน้าจอแสดงผล 

  หมายเลข 2 คือ ปุ่มหยุดการท างาน 

  หมายเลข 3 คือ ปุ่มรีสตาร์ทค่า GPS 

  หมายเลข 4 คือ Bluetooth 

 

3.3.3 การเขียนโปรแกรม 

  ในการใช้งานและให้สามารถรับค่าหรือรันค าส่ังได้นั้น จ าเป็นท่ีต้องมีตัวโปรแกรมที่จะ

สามารถใช้ในการก าหนดเงื่อนไขและรูปแบบในการท างานของตัวรถของเราให้ท างานตาม รูปท่ี 3.1 

ได้นั้นต้องเขียนโปรแกรมเข้าไปใน Controller ซึ่งในการเขียนโปรแกรมครั้งนี้ใช้โปรแกรม arduino 

ide ในการเขียนและท าให้รถสามารถวิ่งตามโปรแกรมท่ีออกแบบได้ตามภาคผนวก 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

 
4.1 กล่าวน า 
    การทดลองระบบรถติดตามในส่ิงประดิษฐ์ท่ีสร้างมา และแสดงผลบนหน้าจอโทรศัพท์ 

ประกอบไปด้วยการเคล่ือนท่ีของตัวรถติดตาม รวมท้ังการควบคุมจากโทรศัพท์และแสดงผลผ่านแอพ

พลิเคชัน Blynk 
4.2 ข้ันตอนการทดลอง 
 4.2.1.เปิดสวิตซ์รอสัญญาณ GPS ให้ GPS ติดต่อกับดาวเทียม โดยดูสถานะไฟ Module 

GPS ให้อยู่สถานะพร้อมใช้งาน ถ้าติดต่อได้แล้วจะกระพริบ ถ้าติดต่อไม่ได้ไฟจะติดค้าง 

 

รูปภาพที่ 4.1 รถสถานะพร้อมใช้งาน 

 

 4.2.2.เมื่อ GPS ติดต่อส่ือสารกับดาวเทียมได้แล้ว เข้าแอพลิเคชัน Blynk ท าการเช่ือม 

Bluetooth จากตัวโมดูล HC-05 ในการเช่ือมต่อให้ดูสัญญาณไฟโมดูล ถ้าโมดูลมีไฟกระพริบถ่ืแสดง

ว่ายังไม่ได้เช่ือมต่อ Bluetooth แล้วถ้ามีไฟกระพริบช้าแสดงว่าเช่ือมต่อ Bluetooth ส าเร็จแล้ว 

  4.2.3 หลังจากท่ีท าการเช่ือม Bluetooth เรียบร้อยสามารถ Monitor ดูท่ีโปรแกรมได้ว่า

เช่ือมต่อเรียบร้อยดีไหม และยังสามารถเขียนท่ี Terminal ของตัว blynk สามารถติดต่อกับมา 

Controller ได้หรือไม่ เมื่อลองตอบโต้ดูแล้วสามารถเช่ือมต่อได้ และเมื่อเราอยู่ในระยะของเงื่อนไข 

GPS  ถ้าน้อยกว่า 6 m รถจะไม่ท างาน แต่ถ้ามากกว่า 6 m รถจะไปตามต าแหน่งท่ีอยู่ของมือถือ และ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ถ้ามีส่ิงกีดขวางอยู่ข้างหน้าและอยู่ในระยะ 50 cm  รถก็จะหยุดแต่ทุกอย่างจะมีความหน่วง 5 s ใน

การค านวณ เพราะการส่งค่าต าแหน่งของมือถือจะมีความหน่วง 

4.3 ผลการทดลอง 

 ขั้นตอนแรก ผลไม่เป็นตามท่ีเราต้องการ รันโปแกรมเข้าไปแล้ว ท าให้รถวิ่งแต่ยังไม่ติดคน

อย่างท่ีต้องการ GPS ไม่สามารถเช่ือมต่อ GPS ให้ ท าให้ประสิทธิไม่เสถียร  

 ขั้นตอนสอง รถมีการเคล่ือนท่ีได้ GPS ใช้งานได้ปกติ แต่ยังน าทางให้เคล่ือนท่ีรถยังไม่ตรง

ตามเป้าหมาย เซ็นเซอร์ตรวจจับคนใช้ได้ปกติในระยะท่ีต้ังค่าไว้  

 ขั้นตอนสาม รถมีการเคล่ือนตามท่ีเราต้องการ GPS ใช้งานได้ปกติ แต่จะมีความไม่เสถียร 

เซ็นเซอร์ท าการตรวจจับได้ในระยะท่ีต้ังค่าไว้ ท าให้รถหยุด แล้วรันค าส่ังต่อไปก็ท างานได้ตามปกติ 

 เนื่องจากรถเป็น 4 ล้อ และไม่ได้ใช้วิธีการหมุนล้อหน้าแบบรถยนต์ จึงใช้วิธีการลดความเร็ว

หรือเพิ่มความเร็วของล้อแต่ละข้างแทนเพื่อใช้ในการเล้ียวและยังเป็นการวิ่ง 4 ล้อเหมือนเดิม 

ตัวรถมีไว้เพื่อบอกต าแหน่งและค่าพิกัดของรถ เพื่อใช้ในการค านวนระยะทางกับต าแหน่งของคน  ใน

ส่วนระยะตรวจจับ ได้มีการเขียนไว้ในโปรแกรมประมาณ 6 m  เมือ่ท าการทดลองก็จะให้คนห่างกับ

รถโดยประมาณ 6 m  แต่เนื่องการส่งค่าท่ีมีการหน่วงของเวลาจากแอพพลิเคชันท่ี 5 s ท าให้การ

ค านวณล่าช้าและความห่างจึงน้อยกว่า 6 m ท่ีต้ังไว้ในโปรแกรม ในส่วนการจับของ GPS นั้นระยะท่ี

จับไม่ได้จะเป็นท่ีอับสัญญาณ ซึ่งท าให้ GPS นั้นติดต่อกับดาวเทียมและหาต าแหน่งเกิดความไม่เสถียร 

ตัวคนต้องถือ GPS อีกตัวนึงเพื่อให้บอกต าแหน่งและไปค านวณค่าต าแหน่ง แต่ตัว GPS ท่ีถือนั้นก็คือ

มือถือ เราใช้ต าแหน่งจากมือถือไปบอกกับตัวรถ 

 HMC 5883l ในการทดลองใช้งานครั้งแรกที่ใช้งานนั้นสามารถใช้งานได้ตามปกติ แต่ในการ

ติดต้ังกับตัวรถจะมีผลกับการทดลองใช้งานตัวเข็มทิศ เมื่อท าการติดกับตัวรถเลยโดยท่ีไม่มีพื้นท่ีว่าง

เผ่ือไว้ให้จะท าให้การอ่านค่านั้นผิดเพี้ยนไม่สามารถอ่านค่าได้อย่างการทดลองแรก หลังจากท าการ

ติดต้ังโดยเผ่ือไว้แล้วจะสามารถใช้งานได้ตามท่ีทดลองก่อนติดต้ัง โดยตัว HMC 5883l ในการใช้งานเรา

จะน าค่าท่ีได้มาค านวณและเข้ากับสมการ Azimuth Formula เพื่อใช้ในการค านวณของล้อแต่ข้าง 

 

4.4 อุปสรรคในการทดลอง 
 4.3.1 โปรแกรม Error ในการทดลอง 

 4.3.2 GPS ท่ีติดต่อกับดาวเทียม มีความไม่เสถียรภาพ ในการทดลองรถ CarTracker ท าให้

เกิดการหาสัญญาณไม่สมบูรณ์ 

 4.3.3 เนื่องจากการส่งค่าเรียลไทร์ ของGPS ในมือถือ มีความหน่วง 5 m ท าให้โปรแกรมมี

การท างานล่าช้าและค านวณคาดเคล่ือน  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



บทที่ 5 

สรุปผลการทดลอง 

 
      จากการทดลองเป็นการทดสอบรถติดตามตัวบุคคล จากจุดหนึ่งไปยังจุดหนึ่ง โดยใช้ GPS 

Model NEO6M ในการน าเส้นทางให้กับตัวรถติดตาม และมีเซนเซอร์ท่ีสามารถตรวจจับการเครื่องท่ี

ของส่ิงรอบๆตัวรถติดตาม เพื่อไม่ให้เกิดความเสียหายและสร้างความแม่นย าให้กับรถติดตาม สามารถ

ติดตามการท างานของรถติดตามตัวบุคคลได้ผ่านโทรศัพท์ เป็นความสะดวกสบายในการใช้งาน ตัวรถ

ติดตามจะออกห่างตามท่ีโปรแกรมได้ต้ังไว้ ตามท่ีเราต้องการ 

      ในขั้นตอนแรกจ าเป็นท่ีจะต้องให้ Bluetooth HC05 เช่ือมต่อกับโทรศัพท์ส่วนบุคคลเพื่อ

เปิดการท างานของตัวรถติดตาม เมื่อท าการเช่ือมต่อเรียบร้อยแล้ว จากนั้นให้ท าการเขียนโปรแกรม 

เขียนค าส่ังท้ังหมดท่ีจ าเป็นในการควบคุมตัวรถติดตามของเรา จากนั้นท าการโหลดโปรแกรมเข้าในตัว

รถติดตาม ต่อไปคือท าการทดสอบใช้ตัวรถติดตามว่าท างานได้ปกติหรือไม่ ตรวจสอบและสังเกตการ

ท างานของตัวรถติดตาม เพื่อท่ีจะน าการท างานต่างๆไปวิเคราะห์และพัฒนาโครงการนี้ต่อไป 

        ในส่วนของแอพพลิเคชัน Blynk จะแสดงพารามิเตอร์ต่างๆท่ีต้องการค าส่ังท้ังหมด มี

หน้าจอแสดงผลการท างานของตัวรถติดตาม เพื่อความสะดวกสบายของผู้ใช้งาน ทดสอบโดยการใช้

แอพพลิเคชันควบคุมตัวรถติดตามว่าสามารถติดตามตัวผู้ใช้งานในระยะท่ีก าหนดได้หรือไม่ และ

วิเคราะห์การท างานกับประสิทธิภาพของตัวรถและแอพพลิเคชันในการพัฒนาครั้งต่อไป 

      ในการทดลองนี้มีจุดประสงค์หลักคือ การน าความสามารถต่างๆท่ีมีอยู่อุปกรณ์

อิเล็กทรอนิกส์ เช่น เซนเซอร์ หรือจีพีเอส แถมยังมีการใช้งานแอพพลิเคชันท่ีจะสามารถเรียกใช้งาน

รถติดตามเม่ือไรก็ได้ ในครั้งนี้จะใช้โปรแกรม Arduino IDE Program และแอพพลิเคชัน Blynk มาใช้

งานร่วมกนั เพื่อท่ีจะได้ผลลัพธ์ตามท่ีต้องการสร้างความสะดวกสบายให้แก่ผู้ใช้งาน โครงการนี้ได้น า

ความรู้ในศาสตร์ด้านต่างๆท่ีได้เรียนรู้มาใช้ในสาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม หลักสูตรบัณฑิตพันธุ์ใหม่ 

ท่ีเน้นทางด้านอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และการเขียนโปรแกรม เช่น รายวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์ และ

อีกมากมายมาประยุกต์ใช้ในการท าโครงงานนี้ให้ส าเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี 

      โครงการนี้สามารถท ารถให้ติดตามตัวบุคคลได้ โดยใช้ GPS ในการน าทางให้แก่ตัวรถติดตาม 

และอนาคตสามารถน าโปรเจคไปต่อยอดสร้างส่ิงประดิษฐ์ติดตาม เช่น กระเป๋าเดินทางติดตามตัวคน 

เครื่องจักรในโรงงานท่ีสามารถติดตามคนได้ หรืออุปกรณ์เครื่องมือท่ีใช้แบกกระเป๋าเดินทางอัตโนมัติ 
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เพื่อล าเลียงขึ้นเครื่องบินโดยท่ีไม่ต้องใช้คนเข็นให้วุ่นวายอีกต่อไป ท้ังหมดนี้คือส่ิงประดิษฐ์ท่ีช่วย

อ านวยความสะดวกสบายให้แก่ผู้ใช้งานในงานท่ีจ าเป็นต้องใช้ต่อไป 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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โปรแกรมหลัก 

#define BLYNK_PRINT Serial 

 

#include <Wire.h> 

#include <Adafruit_HMC5883_U.h> 

#include <AFMotor.h> 

#include <Adafruit_Sensor.h> 

#include <Servo.h> 

#include <SoftwareSerial.h> 

#include <BlynkSimpleSerialBLE.h> 

#include "./TinyGPS.h"                  

#include "./Definitions.h" 

 

AF_DCMotor motor1(1, MOTOR12_64KHZ); 

AF_DCMotor motor2(2, MOTOR12_64KHZ);  

AF_DCMotor motor3(3, MOTOR34_64KHZ);  

AF_DCMotor motor4(4, MOTOR34_64KHZ);  

 

 

TinyGPS gps; 

 

 

bool enabled = false; 

 

SoftwareSerial bluetoothSerial(BLUETOOTH_TX_PIN, BLUETOOTH_RX_PIN); 

SoftwareSerial nss(GPS_TX_PIN, 255);            

 

Adafruit_HMC5883_Unified mag = Adafruit_HMC5883_Unified(12345); 

 

GeoLoc checkGPS() { 
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  Serial.println("Reading onboard GPS: "); 

  bool newdata = false; 

  unsigned long start = millis(); 

  while (millis() - start < GPS_UPDATE_INTERVAL) { 

    if (feedgps()) 

      newdata = true; 

  } 

  if (newdata) { 

    return gpsdump(gps); 

  } 

 

  GeoLoc coolerLoc; 

  coolerLoc.lat = 0.0; 

  coolerLoc.lon = 0.0; 

   

  return coolerLoc; 

} 

 

 

GeoLoc gpsdump(TinyGPS &gps) { 

  float flat, flon; 

  unsigned long age; 

   

  gps.f_get_position(&flat, &flon, &age); 

 

  Blat = flat; 

  Blon = flon; 

   

  GeoLoc coolerLoc; 

  coolerLoc.lat = flat; 
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  coolerLoc.lon = flon; 

 

  Serial.print(coolerLoc.lat, 7); Serial.print(", "); Serial.println(coolerLoc.lon, 7); 

  return coolerLoc; 

} 

 

bool feedgps() { 

  while (nss.available()) { 

    if (gps.encode(nss.read())) 

      return true; 

  } 

  return false; 

} 

BLYNK_WRITE(V1) { 

  enabled = !enabled; 

  

  stop(); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V2) { 

  GpsParam gps(param); 

   

  Serial.println("Received remote GPS: "); 

   

  Serial.print(gps.getLat(), 7); Serial.print(", "); Serial.println(gps.getLon(), 7); 

   

  

  slat = gps.getLat(); 

  slon = gps.getLon(); 

  GeoLoc phoneLoc; 
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  phoneLoc.lat = gps.getLat(); 

  phoneLoc.lon = gps.getLon(); 

  geoBearing(); geoHeading(); 

   t = geoBear - geoHead ; 

  LocationR(); 

  Serial.print("distanceHM   "); 

  Serial.println(distance,7); 

   

  Serial.print("t :   "); 

  Serial.println(t,7); 

   

  driveTo(phoneLoc, GPS_STREAM_TIMEOUT); 

   

    if (Blat != 0 && Blon != 0 && slat != 0 && slon != 0 && distance > 6 && enabled) { 

    //Start move loop here 

      drive(); 

      Serial.print("drive :   "); 

    }  

    if (distance < 6 || distanceUT < 50 ){ 

     Serial.print(" stop   ");  

    stop(); 

    } 

} 

BLYNK_WRITE(V3) { 

  Serial.print("Received Text: "); 

  Serial.println(param.asStr()); 

 

  String rawInput(param.asStr()); 

  int colonIndex; 

  int commaIndex; 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  do { 

    commaIndex = rawInput.indexOf(','); 

    colonIndex = rawInput.indexOf(':'); 

     

    if (commaIndex != -1) { 

      String latStr = rawInput.substring(0, commaIndex); 

      String lonStr = rawInput.substring(commaIndex+1); 

 

      if (colonIndex != -1) { 

         lonStr = rawInput.substring(commaIndex+1, colonIndex); 

      } 

     

      float lat = latStr.toFloat(); 

      float lon = lonStr.toFloat(); 

     

      if (lat != 0 && lon != 0) { 

        GeoLoc waypoint; 

        waypoint.lat = lat; 

        waypoint.lon = lon; 

  

      } 

    } 

     

    rawInput = rawInput.substring(colonIndex + 1); 

     

  } while (colonIndex != -1); 

} 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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void stop() { 

  motor1.run(RELEASE); 

  motor2.run(RELEASE); 

  motor3.run(RELEASE); 

  motor4.run(RELEASE); 

   

} 

 

void drive() { 

  int fullSpeed = 230; 

  int stopSpeed = 0; 

 

  // drive to location 

  int s = fullSpeed; 

  if ( distance < 8 ) { 

    int wouldBeSpeed = s - stopSpeed; 

    wouldBeSpeed *= distance / 8.0f; 

    s = stopSpeed + wouldBeSpeed; 

  } 

   

  int autoThrottle = constrain(s, stopSpeed, fullSpeed); 

 

    float T = t; 

  while (T < -180) T += 360; 

  while (T >  180) T -= 360; 

  distance = gps.distance_between (slat,slon,Blat,Blon); 

  Serial.print("turn: "); 

  Serial.println(T); 

  Serial.print("original: "); 

  Serial.println(t); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  float t_modifier = (180.0 - abs(T)) / 180.0; 

  float autoSteerA = 1; 

  float autoSteerB = 1; 

 

  if (T < 0) { 

    autoSteerB = t_modifier; 

  } else if (T > 0){ 

    autoSteerA = t_modifier; 

  } 

 

  Serial.print("steerA: "); Serial.println(autoSteerA); 

  Serial.print("steerB: "); Serial.println(autoSteerB); 

   Serial.print("autoThrottle   "); 

  Serial.println(autoThrottle,7); 

 

  int speedA = (int) (((float) autoThrottle) * autoSteerA); 

  int speedB = (int) (((float) autoThrottle) * autoSteerB); 

   

  setSpeedMotorA(speedA); 

  setSpeedMotorB(speedB); 

} 

 

void setSpeedMotorA(int speed) { 

  motor1.run(FORWARD); 

  motor2.run(BACKWARD); 

  // set speed to 200 out of possible range 0~255 

   Serial.print("speedA    "); 

  Serial.println(speed,7); 

   Serial.print("speed1    "); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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   Serial.println(speed + MOTOR_A_OFFSET,7); 

  motor1.setSpeed(speed + MOTOR_A_OFFSET); 

  motor2.setSpeed(speed + MOTOR_A_OFFSET); 

} 

 

void setSpeedMotorB(int speed) { 

  motor3.run(BACKWARD); 

  motor4.run(FORWARD); 

   

  // set speed to 200 out of possible range 0~255 

  Serial.print("speedB    "); 

  Serial.println(speed,7); 

   Serial.print("speed2    "); 

   Serial.println(speed + MOTOR_B_OFFSET,7); 

  motor3.setSpeed(speed + MOTOR_B_OFFSET); 

  motor4.setSpeed(speed + MOTOR_B_OFFSET); 

} 

 

void driveTo(struct GeoLoc &loc, int timeout) { 

  nss.listen(); 

  GeoLoc coolerLoc = checkGPS(); 

  bluetoothSerial.listen(); 

  } 

 

void LocationR() { 

   

   digitalWrite(trigPin, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



45 
 
  digitalWrite(trigPin, LOW); 

 

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH); 

 

  distanceUT = duration * 0.034 / 2; 

  

  Serial.print("Distance: "); 

  Serial.print(distanceUT); 

  Serial.println(" cm"); 

} 

 

 

void displayCompassDetails(void) 

{ 

  sensor_t sensor; 

  mag.getSensor(&sensor); 

  Serial.println("------------------------------------"); 

  Serial.print  ("Sensor:       "); Serial.println(sensor.name); 

  Serial.print  ("Driver Ver:   "); Serial.println(sensor.version); 

  Serial.print  ("Unique ID:    "); Serial.println(sensor.sensor_id); 

  Serial.print  ("Max Value:    "); Serial.print(sensor.max_value); Serial.println(" uT"); 

  Serial.print  ("Min Value:    "); Serial.print(sensor.min_value); Serial.println(" uT"); 

  Serial.print  ("Resolution:   "); Serial.print(sensor.resolution); Serial.println(" uT");   

  Serial.println("------------------------------------"); 

  Serial.println(""); 

  delay(500); 

} 

 

void setupCompass() { 

   /* Initialise the compass */ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  if(!mag.begin()) 

  { 

    /* There was a problem detecting the HMC5883 ... check your connections */ 

    Serial.println("Ooops, no HMC5883 detected ... Check your wiring!"); 

    while(1); 

  } 

   

  /* Display some basic information on this sensor */ 

  displayCompassDetails(); 

} 

 

void geoHeading() { 

  /* Get a new sensor event */  

  sensors_event_t event;  

  mag.getEvent(&event); 

 

  // Hold the module so that Z is pointing 'up' and you can measure the heading with x&y 

  // Calculate heading when the magnetometer is level, then correct for signs of axis. 

  float heading = atan2(event.magnetic.y, event.magnetic.x); 

 

  // Offset 

  heading -= DECLINATION_ANGLE; 

   

  // Correct for when signs are reversed. 

  if(heading < 0) 

    heading += 2*PI; 

     

  // Check for wrap due to addition of declination. 

  if(heading > 2*PI) 

    heading -= 2*PI; 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  // Convert radians to degrees for readability. 

  float headingDegrees = heading * 180/M_PI;  

 

  // Map to -180 - 180 

  while (headingDegrees < -180) headingDegrees += 360; 

  while (headingDegrees >  180) headingDegrees -= 360; 

  Serial.print("headingDegrees :   "); 

  Serial.println(headingDegrees,7); 

  geoHead = headingDegrees; 

  return headingDegrees; 

} 

 

void geoBearing() { 

  float y = sin(Blon-slon) * cos(Blat); 

  float x = cos(slat)*sin(Blat) - sin(slat)*cos(Blat)*cos(Blon-slat);         //double slat,slon; //

มือถือ 1    double Blat,Blon; //หุ่นยนต์ 2 

  Serial.print("geoBearing :   "); 

  Serial.println(atan2(y, x) * RADTODEG,7); 

  geoBear = atan2(y, x) * RADTODEG ; 

  return atan2(y, x) * RADTODEG; 

} 

 

 

void setup() 

{ 

   // Compass 

  setupCompass(); 

   

  pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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  digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); 

 

  Serial.begin(4800); 

 

  nss.begin(9600); 

 

  //Bluetooth 

  bluetoothSerial.begin(9600); 

  Blynk.begin(bluetoothSerial, auth); 

 

  motor1.run(RELEASE); 

  motor2.run(RELEASE); 

  motor3.run(RELEASE); 

  motor4.run(RELEASE); 

 

   pinMode(trigPin, OUTPUT); 

   pinMode(echoPin, INPUT);  

 

} 

 

 

void loop() 

{  distance = gps.distance_between (slat,slon,Blat,Blon); 

  Blynk.run(); 

} 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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โปรแกรมย่อย 

// Blynk Auth 

char auth[] = "8fbIOYQQH58Ilp2poYzANdOVW7jeljm_"; 

   

  double slat,slon; //มือถือ 1 

  double Blat,Blon; //หุ่นยนต์ 2 

  double distance; 

 

 #define echoPin A1  

 #define trigPin A2  

 

long duration;  

int distanceUT;  

float t; 

float geoHead; 

float geoBear; 

#define SERVO_PIN 13 

 

#define GPS_TX_PIN 2 

 

#define BLUETOOTH_TX_PIN 9 

#define BLUETOOTH_RX_PIN 10 

 

#define MOTOR_A_OFFSET 40 

#define MOTOR_B_OFFSET 0 

 

#define DECLINATION_ANGLE -0.0127 

 

#define GPS_UPDATE_INTERVAL 1000 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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#define GPS_STREAM_TIMEOUT 18 

 

#define GPS_WAYPOINT_TIMEOUT 45 

 

#define RADTODEG 57.295779513082320876f 

 

struct GeoLoc { 

  float lat; 

  float lon; 

}; 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้




